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Ориентация большинства космических аппаратов, в том числе 
искусственных спутников Земли (ИСЗ), является необходимым режимом в 
процессе их целевого функционирования на орбите [1]. При этом 
оценивание углового положения и угловой скорости спутника 
осуществляется по сигналам позиционных датчиков и гироскопических 
датчиков угловой скорости (ДУС), соответственно. Важным режимом 
является угловая стабилизация в орбитальной системе координат. 
Актуальной задачей является определение минимального состава 
бортовых датчиков (без учета резервирования) и требования к классу их 
точности, для достижения и сохранения требуемой точности ориентации в 
орбитальной системе координат. Линеаризованная модель углового 
движения описывается уравнением 
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orsω   угловая скорость вращения орбитальной 
системы координат относительно инерциальной системы координат вокруг 
оси, перпендикулярной плоскости орбиты; t   временной интервал, на 
котором момент, управляющий движением  спутника вокруг его центра 
масс, остаётся постоянным. Модель помехи T [0,1]f  (2), что означает 
действие возмущения только на неизмеряемую переменную, поскольку 
величина возмущения по переменной j  всегда ограничена погрешностью 
измерителя этого угла; 
driftρ ω constd t    , где driftω   «сдвиг нуля» 
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датчика угловой скорости (ДУС) по каналу курса. 
Полагая, что на борту имеется один построитель местной вертикали 
(ПМВ) [3, 4], и датчики угловой скорости (ДУС) [5], измеряющие 
абсолютную угловую скорость вращения ИСЗ, «воспроизводим» на борту 
ИСЗ гироорбиту. Наблюдатель состояния использует робастный алгоритм 
эллипсоидального оценивания [6], в котором минимизируется след 
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Выражение для матрицы эллипсоида множества достижимости: 
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 Здесь 
j , je  определяемые в ходе работы параметры. 
В результате получаем требования к классу точности ПМВ и ДУС 
при заданной точности ориентации. 
Моделирование в среде MATLAB показывают работоспособность 
предложенного алгоритма и практическую ценность для определения 
требований к бортовым датчикам угловой скорости и углового положения. 
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